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is guided in the fixed part primarily with respect to the 
first coordinate direction acts not on said auxiliary 
carriage itself but on the carriage guided thereon and 
supporting the stand. The auxiliary carriage must thus 
absorb only the drive forces in the X-direction, that is to 
say the direction in which the stand is guided on it itself, 
while in the Y-direction, which is perpendicular thereto, it 
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built onto said auxiliary carriage. Since the auxiliary 
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© Die beschriebene Losung geht wie in der Koor- 
dinatenmefitechnik Oblich von einem Konzept aus, 
bei dem die Fuhrungen fur die beiden Koordinaten- 
richtungen aufeinander aufbauen. Jedoch wirkt der 
Antrieb des primar bezuglich der ersten Koordina- 
tenrichtung im festen Teil gefuhrten Hilfsschlittens 
nicht auf diesen selbst, sondern auf den daran ge- 
fuhrten, den Stander tragenden Schlitten. Der Hilfs- 
schlitten mull also nur noch die Antriebskrafte in X- 
Richtung aufnehmen, also in der Richtung, in der der 




Stander an ihm selbst gefuhrt ist, wahrend er in der 
dazu senkrechten Y-Richtung einfach Ober die an ihn 
angebaute FQhrung fur den Stander mitgeschleppt 
wird. Da der Hilfsschlttten nur eine relativ geringe 
Masse besitzt, die Hauptmasse des Gerates durch 
den Stander selbst bzw. den ihn tragenden Schlitten 
gebildet wird, kann deshalb auch fur die Bewe- 
gungsrichtung des Hilfsschlittens ein Antrieb im we- 
sentlichen nahe bzw. im Schwerpunkt der anzutrei- 
benden Teile sichergestellt werden. 
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Die Erfindung betrifft ein KoordinatenmeBgerSt 
in Standerbauweise mit einem in zwei Koordinaten- 
richtungen waagerecht verschiebbaren Stander, der 
einen hohenverstellbaren MeBarm tragt. 

KoordinatenmeBgerate mit diesem Aufbau wer- 
den in letzter Zeit verstarkt eingesetzt, da sie sich 
aufgrund ihrer kompakten Bauweise leicht fur den 
Einsatz unter Fertigungsbedingungen kapseln las- 
sen und wegen des gut zuganglichen MeBberei- 
ches sehr bedienerfreundlich sind. 

Bei dieser Bauweise ist es jedoch schwierig, 
die MeBgeschwindigkeit unter Beibehaltung der er- 
zieltarsn Fuhrungsgenauigkeit zu steigem. Denn 
da der relativ schwere Stander in zwei Koordina- 
tenrichtungen beweglich ist, treten bei Beschleuni- 
gung in einer Richtung abhangig von seiner mo- 
mentanen Position in der anderen Koordinatenrich- 
tung auBerachsiale Reaktionsmomente auf, die auf 
den Fuhrungen abgestutzt werden mussen. Da- 
durch werden die Fuhrungen stark belastet 

Es ist aus der DE-PS 27 18 506 bekannt, das 
Portal von Koordinaten-MeBgeraten in Portalbau- 
weise moglichst nahe an seinem Schwerpunkt an- 
zutreiben, urn Verkippungen bzw. Verdrehungen 
des Portals und daraus resultierende MeBfehler zu 
vermeiden. Hier ist das Portal selbst jedoch nur in 
einer Koordinatenrichtung verfahrbar. so daB der 
Antrieb einfach an einer festen Stelle des Maschi- 
nenbettes aufgebaut werden kann. Diese Losung 
ist jedoch nicht fur den Antrieb eines in zwei Koor- 
dinaten gleichzeitig beweglichen Standers geeig- 
net. 

Aus der DE-PS 36 28 202 ist ein Koordinaten- 
meBgerat in Bruckenbauweise bekannt, bei dem 
die in zwei Koordinatenrichtungen bewegliche, al- 
lerdings relativ leichtgewichtige Pinole bezuglich 
beider Koordinaten in ihrem Zentrum durch mit ihr 
gekoppefte Antriebe bewegt wird, die sich auf ge- 
genuberliegenden Seiten der Bruckenkonstruktion 
abstutzen. Bei einem solchen, aufgrund des be- 
schriebenen symmetrischen Aufbaues zwar sehr 
genau und schnell arbeitenden Gerates, ist der 
MeBbereich jedoch schlecht zuganglich wegen der 
vier Saulen, auf der die gesamte Bruckenkonstruk- 
tion runt. 

Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, 
bei einem KoordinatenmeBgerat in Standerbauwei- 
se mit einem in zwei Koordinatenrichtungen waage- 
recht verschiebbaren Stander Antriebe und Fuhrun- 
gen so anzuordnen, daB Belastungen der Fuhrun- 
gen aufgrund auBerachsialer Momente beim An- 
trieb in beiden Koordinatenrichtungen weitgehend 
vermieden sind. 

Diese Aufgabe wird mit den im Kennzeichen 
des Anspruchs 1 angegebenen MaBnahmen da- 
durch gelost, da/3 

- der den Stander tragende Schlitten in einer 
ersten Koordinatenrichtung an einem Hilfs- 



schlitten gefUhrt ist, der seinerseits bezUglich 
der zweiten Koordinatenrichtung durch ein er- 
stes Fuhrungselement am feststehenden Teil 
des Gerates gefUhrt ist, 
5 - ein erster Antrieb fur die Bewegung des Hilfs- 
schlittens an dem den Stander tragenden 
Schlitten befestigt ist und am festen Teil eine 
weitere, parallel zur ersten Koordinatenrich- 
tung ausgerichtete FGhrung vorgesehen ist, 
10 gegen die sich der Antrieb abstutzt. 

Die beschriebene Losung geht wie in der Koor- 
dinatenmeBtechnik ublich von einem Konzept aus, 
bei dem die Fuhrungen fur die beiden Koordinaten- 
richtungen aufeinander aufbauen. Jedoch wirkt der 
75 Antrieb des primar bezUglich der ersten Koordina- 
tenrichtung im festen Teil gefuhrten Hilfsschlittens 
nicht auf diesen selbst, sondern auf den daran 
gefuhrten, den Stander tragenden Schlitten. Der 
Hilfsschlitten muB also nur noch die Antriebskrafte 
20 in X-Richtung aufnehmen, also in der Richtung, in 
der der Stander an ihm selbst gefuhrt ist, wahrend 
er in der dazu senkrechten Y-Richtung einfach uber 
die an ihn angebaute FGhrung fur den Stander 
mitgeschleppt wird. Da der Hilfsschlitten nur eine 
25 relativ geringe Masse besitzt, die Hauptmasse des 
Gerates durch den Stander selbst bzw. den ihn 
tragenden Schlitten gebildet wird, kann deshalb 
auch fur die Bewegungsrichtung des Hilfsschlittens 
ein Antrieb im wesentlichen nahe bzw. im Schwer- 
30 punkt der anzutreibenden Teite sichergestellt wer- 
den. 

Vorteilhaft im Sinne eines kompakten und die 
Belastung der Fuhrung reduzierenden Aufbaues ist 
es, wenn der den Stander tragende Schlitten direkt 
35 auf einer waagerechten Fuhrungsplatte des festen 
Teils aufliegt. Fur den Hilfsschlitten ist dann nur 
sehr wenig eigene Masse erforderlich, da er nur 
der Fuhrung des Standers in einer waagerechten 
Koordinate dient und nicht das Gewicht des Stan- 
40 ders mitaufnehmen mufl. 

Wenn es auch nicht moglich ist, den Antrieb 
bzw. seine Wirkungslinie exakt in den Schwerpunkt 
des aus dem Stander und dem ihn tragenden 
Schlitten bestehenden Teils des KoordinatenmeB- 
45 gerates zu legen, so ist es doch zweckmaBig, die 
Wirkungslinie des Antriebs in eine Vertikalebene zu 
legen, die im wesentlichen durch den Schwerpunkt 
des durch den Antrieb bewegten Teils verlauft. 
Damit ist sichergestellt, daB keine storenden Reak- 
50 tionsmomente bezogen auf die vertikale Achse des 
Standers auftreten. 

Weitere Vorteile der Erfindung ergeben sich 
aus der nachfolgenden Beschreibung eines AusfQh- 
rungsbeispiels anhand der Figuren 1 und 2 der 
55 beigefugten Zeichnungen. 

Fig. 1 stellt das erfindungsgemaBe Koordina- 
ter^eBgerat bei abgenommener Ver- 
kleidung in Aufsicht dar; 
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Fig. 2 ist eine Seitenansicht des Koordina- 
tenme/3gerates aus Fig. 1. 

Die feststehende Maschinenbasis des in den 
Rguren dargestellten KoordinatenmejSgerates wird 
durch einen beispielsweise aus Granit bestehenden 
Maschinentisch (1) gebildet, auf dem die bewegli- 
chen Teile des KoordinatenmeJ3gerates entlang von 
an den Tisch (1) angebauten Fuhrungen uber Luft- 
lager reibungsfrei gleiten. 

Der in zwei Koordinatenrichtungen (X und Y) 
auf dcm Tisch verfahrbare Stander ist mit (10) 
bezeichnet und besitzt die Form einer rechteckigen 
Saute. An diesen Stander (10) ist der in der Verti- 
kalen verfahrbare MeCarm (11) des Gerates gela- 
gert. der an seinem vorderen Ende den Tastkopf 
(13) tragt, mit dem das 2u vermessende Werkstuck 
(hier nicht dargestellt) arigetastet wird. 

Der Stander (10) ist auf einen Schtitten (12) 
montiert. der etwa die Form einer dreieckigen Plat- 
te besitzt und an den Enden uber drei Luftlager 
(14a-c) direkt auf der Oberflache des Maschinenti- 
sches (1) aufliegt. Der Schlitten (12), der nachste- 
hend ais Oberwagen bezeichnet wird, ist bezuglich 
der durch den Pfeil (Y) bezeichneten Koordinaten- 
richtung an einer Fun rung sleiste (3) auf einem 
Hilfsschlitten (2) gefuhrt. Hierfur sind zwei jeweils 
gegeneinander verspannte Luftlagerpaare (17a und 
17b) am Oberwagen vorgesehen. Die von den Luft- 
lagerpaaren (17a, 17b) umgriffene Fuhrungsleiste 
(3) auf dem Unterwagen tragt den MaBstab (16) zur 
Messung der Verschiebung des Standers (10) in Y- 
Richtung. Der Hilfsschlitten (2) wird nachstehend 
als Unterwagen bezeichnet. Der Unterwagen (2) 
liegt ebenfalls uber drei Luftlager, namlich die Luft- 
lager (4a, b und c) auf dem Maschinentisch (1 ) auf 
und ist seinerseits bezuglich der mit dem Pfeil (X) 
bezeichneten Koordinatenrichtung an einer Fuh- 
rungsleiste (5) auf dem Maschinenteil (1) gefuhrt. 
Die Fuhrungsleiste (5) tragt auch den MaBstab (6), 
mit dem die Bewegung des Unterwagens in Koor- 
dinatenrichtung (X) gemessen wird. Die Anbindung 
des Unterwagens an die Fuhrungsleiste (5) erfolgt 
wie fur den Oberwagen durch zwei an Umgriffen 
befestigte, gegeneinander verspannte Luftlagerpaa- 
re (7a und 7b). 

Der Unterwagen ist in Richtung (Y) mit einem 
langlichen Schlitz (8) versehen, durch den das Luft- 
lager (14c) des Oberwagens hindurchgreift 

Fur den Antrieb des Standers (10) in X-Rich- 
tung, d.h. in die Richtung, in der der Unterwagen 
(2) gefuhrt ist, ist ein erster Antrieb vorgesehen, 
der auf dem Oberwagen (12) selbst montiert ist. 
Dieser Antrieb besteht aus einem Motor (19) und 
einem Getriebegehause (18) sowie einer Antriebs- 
spindel (20). Die Spindel (20) arbeitet gegen eine 
Spindelmutter, die sich uber ein Verbindungsele- 
ment (21) und ein Luftlagerpaar (22a/22b) gegen 
eine zusatzliche Hilfsfuhrung (15) auf dem Tisch 



(1) abstUtzt. Die HilfsfUhrung (15) erstreckt sich 
parallel zur FOhrung (3) auf dem Unterwagen (2) in 
Y-Richtung. Der Antrieb (18-21) ist so positioniert, 
dafl seine Wirkungslinie (W1) im wesentlichen 

5 durch den mit (S) bezeichneten Schwerpunkt des 
aus Stander (10), Meflarm (11) und Oberwagen 
(12) bestehenden, gemeinsam beweglichen Teils 
zwar nicht exakt hindurchgeht, da der Schwerpunkt 
der in Saule vertikai gesehen etwas hoher liegt als 

10 die Tischebene. Der Schwerpunkt (S) und die Wir- 
kungslinie (W1) liegen jedoch in der gleichen Verti- 
kalebene (V1), so dafl unabhangig von der Position 
des Standers (10) entlang der Koordinate (Y) bezo- 
gen auf die Vertikalachse des Standers (10) immer 

75 momentenfrei angetrieben wird. 

Hierbei wird der relativ leichte Unterwagen (2) 
uber die von den Luftlagern (17a, 17b) umgriffene 
Fuhrungsleiste (3) einfach mitgenommen. 

Fur die Bewegung in Y-Richtung des Standers 

20 (10) ist ein entsprechender Antrieb (9) vorgesehen. 
Dieser Antrieb (9) ist auf den Unterwagen montiert 
und mit seiner Wirkungslinie (W2) ebenfalls in ei- 
ner den Schwerpunkt (S) enthaltenden Ebene an- 
geordnet 

25 

Patentanspruche 

1. KoordinatenmeBgerat in Standerbauweise mit 
einem in zwei Koordinatenrichtungen (X. Y) 

30 waagerecht verschiebbaren Stander (10), der 

den hohenverstellbaren Mefiarm (11) tragt, 
dadurch gekennzeichnet, dafl 

- der den Stander (10) tragende Schlitten 
(12) in einer ersten Koordinatenrichtung 

35 (Y) an einem Hilfsschlitten (2) gefuhrt ist, 

der seinerseits bezuglich der zweiten Ko- 
ordinatenrichtung (X) durch ein erstes 
Fuhrungselement (5) am feststehenden 
Teil (1) des Gerates gefuhrt ist, 

40 - ein erster Antrieb (19) fiir die Bewegung 

des Hilfsschlittens (2) an dem den Stan- 
der tragenden Schlitten (12) befestigt ist 
und am festen Teil eine weitere, parallel 
zur ersten Koordinatenrichtung (Y) aus- 

45 gerichtete Fuhrung (15) vorgesehen ist, 

gegen die sich der Antrieb (19) abstutzt. 

2. Koordinatenmeflgerat nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daj3 der den Stander 

50 (10) tragende Schlitten (12) mit drei Luftlagern 

(14a-c) direkt auf einer waagerechten Fuh- 
rungsplatte des festen Teils aufliegt. 

3. KoordinatenmeBgerat nach einem der Anspru- 
55 che 1 Oder 2, dadurch gekennzeichnet, da# 

der erste Antrieb (19) mit seiner Wirkungslinie 
in einer Vertikalebene (V) liegt, die im wesentli- 
chen durch den Schwerpunkt (S) des aus dem 
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Stander (10) und dem ihn tragenden Schlitten 
(12) bestehenden, am Hilfsschlitten (2) gefUhr- 
ten Teil des KoordinatenmeBgerates verlauft. 

4. KoordinatenmeBgerat nach einem der Anspru- 5 
che 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB ein 
zweiter Antrieb (9) fur die Bewegung des den 
Stander (10) tragenden Schlitten (12) am Hilfs- 
schlitten (2) bzw. am Schlitten (12) befestlgt ist 
bzw. angreift. io 

5. KoordinatenmeBgerat nach Anspruch 4, da- 
durch gekennzeichnet, daB der zweite Antrieb 
(9) mit seiner Wirkungslinie in einer zweiten 
Vertikalebene (V2) liegt, die ebenfalls im we- 75 
sentlichen durch den Schwerpunkt (S) des aus 
dem Stander (10) und dem ihn tragenden 
Schlitten (12) bestehenden, am Hilfsschlitten 

(2) gefuhrten Teils des KoordinatenmeBgerates 
verlauft. 20 
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© Die beschriebene Losung geht wie in der Koor- 
dinatenmeBtechnik Ublich von einem Konzept aus, 
bei dem die Fuhrungen fur die beiden Koordinaten- 
richtungen aufeinander aufbauen. Jedoch wirkt der 
Antrieb des primar beziiglich der ersten Koordina- 
tenrichtung im festen Teil gefuhrten Hilfsschlittens 
nicht auf diesen selbst, sondern auf den daran ge- 
fuhrten, den Stander tragenden Schlitten. Der Hilfs- 
schlitten mu/3 also nur noch die Antriebskrafte in X- 
Richtung aufnehmen, also in der Richtung. in der der 
Stander an ihm selbst gefuhrt ist, wahrend er in der 
dazu senkrechten Y-Richtung einfach uber die an ihn 
angebaute Fuhrung fur den Stander mitgeschleppt 
wird. Da der Hilfsschlitten nur eine relativ geringe 
Masse besitzt, die Hauptmasse des Gerates durch 
den Stander selbst bzw. den ihn tragenden Schlitten 
gebildet wird, kann deshalb auch fur die Bewe- 
gungsrichtung des Hilfsschlittens ein Antrieb im we- 
sentlichen nahe bzw. im Schwerpunkt der anzutrei- 
benden Teile sichergestelit werden. 
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